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Vorrichtung zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung 



Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Steuerung einer Uberladeeinrich- 
tung an einer Erntemaschine, wobei die Uberladeeinrichtung um eine verti- 
5 kale Achse sowie zur Veranderung einer Hoheneinstellung um eine horizon- 
tale Achse schwenkbar in einem Abstand neben einem Gehauseteil der Ern- 
temaschine angeordnet ist, mit Schwenkbereichsbegrenzungsmitteln, welche 
den maximal zulassigen Schwenkbereich der Uberladeeinrichtung um die 
vertikale Achse in Richtung des betreffenden Gehauseteils zur Vermeidung 
10 einer Kollision mit dem Gehauseteil begrenzen. Daruber hinaus betrifft die 
Erfindung eine Erntemaschine mit einer solchen Vorrichtung sowie ein ent- 
sprechendes Verfahren zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung an einer 
Erntemaschine. 

15 Selbstfahrende Erntemaschinen wie beispielsweise Feldhacksler, Mahdre- 
scher, Zuckerrohrerntemaschinen und dergleichen weisen ublicherweise ei- 
ne Uberladeeinrichtung auf, z. B. einen Auswurfkrummer, ein Korntankent- 
leerungsrohr, eine Forderkette oder ein Forderband, mit der das Erntegut 
von der Erntemaschine auf ein Transportfahrzeug ubergeladen wird. Wenn 

20 das geerntete Gut, wie beispielsweise bei einem Feldhacksler, wahrend ei- 
ner Erntefahrt kontinuierlich uberladen werden soli, muss das Transportfahr- 
zeug wahrend der Erntefahrt parallel neben oder hinter der Erntemaschine 
herfahren. Hierzu kann die Uberladeeinrichtung durch die Verschwenkung 
um die vertikale Achse und die horizontale Achse so positioniert werden, 

25 dass der ausgeworfene bzw. auslaufende Gutstrom an der gewunschten 
Stelle auf das Transportfahrzeug trifft. 

Durch die Verschwenkung um die horizontale Achse wird dabei die Hohen- 
einstellung der Uberladeeinrichtung an unterschiedlich hohe Transportfahr- 
30 zeuge und den steigenden Fullstand im Transportfahrzeug angepasst. Durch 
die Verschwenkung um die vertikale Achse wird die Uberladeeinrichtung aus 
einer fur Strafienfahrten vorgesehenen Transportstellung, in der die Uberla- 
deeinrichtung nach hinten gerichtet auf einem Transportbugel abgelegt ist, 
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beim Ernteeinsatz mit Parallelfahrt in eine passende seitliche Position ge- 
bracht. Dabei muss die Uberladeeinrichtung bei einer reihenweisen Abern- 
tung eines Feldstucks regelmaliig nach rechts und links geschwenkt werden, 
da das Transportfahrzeug immer auf dem bereits abgeernteten Bereich des 

5 Feldstucks fahren muss und sich daher abwechselnd rechts- und linksseitig 
neben der Erntemaschine befindet. Die Verschwenkung der Uberladeeinrich- 
tung urn die vertikale Drehachse wird dariiber hinaus zur gleichmafiigen Be- 
fullung des Transportfahrzeugs genutzt. 1st das Transportfahrzeug an einer 
Stelle ausreichend befullt, kann der Fahrer der Erntemaschine die Uberlade- 

10 einrichtung so verschwenken, dass der Gutstrom auf eine andere Stelle in- 
nerhalb des Transportfahrzeugs trifft. 

Die Verschwenkung urn die vertikale Achse erfolgt in der Regel mittels eines 
Drehkranzes, uber den die Uberladeeinrichtung mit der Erntemaschine ge- 

15 koppelt ist. Ungunstigerweise ist bei den meisten Erntemaschinen keine freie 
Rundum-Verschwenkung der Uberladeeinrichtung moglich, da Gehauseteile 
der Erntemaschine, wie beispielsweise die Fahrerkabine, nach oben uber die 
Ebene, in welcher der Drehkranz angeordnet ist, hinausragen. Urn eine Kol- 
lision mit diesen Gehauseteilen zu verhindern, befinden sich bei den bekann- 

20 ten Erntemaschinen am Drehkranz mechanische Anschlage, welche die 
Schwenkbewegung der Uberladeeinrichtung urn die vertikale Drehachse 
rechtzeitig vor dem betreffenden Gehauseteil abstoppen. 

Besonders ungunstig wirkt sich diese Schwenkbereichsbegrenzung bei 
25 Feldhackslern aus, bei denen als Uberladeeinrichtung ublicherweise ein 
Auswurfkrummer in relativ kurzem Abstand hinter der Fahrerkabine ange- 
ordnet ist. Aufgrund dieser engen Anordnung des Auswurfkrummers hinter 
der Fahrerkabine betragt der Schwenkbereich bei solchen Maschinen in der 
Regel nicht mehr als 190 °. D. h. der Auswurfkrummer kann im Wesentlichen 
30 nur innerhalb des hinteren Bereichs des Feldhackslers und maximal urn je- 
weils 10° schrag nach vorn uber die senkrechte Seitenrichtung hinaus ver- 
schwenkt werden. Dieser stark eingeschrankte Schwenkbereich der Uberla- 
deeinrichtung fuhrt dazu, dass die Uberwachung der Uberladeeinrichtung fur 
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den Fahrer erschwert wird. Fur die Uberwachung und Steuerung der Uberia- 

• ■ 

deeinrichtung muss der Fahrer den Blick auf den Uberladebereich richten. 
Andererseits muss er permanent den Bereich der Erntegutaufnahme in 
Fahrtrichtung beobachten. Daher betreibt der Fahrer die Uberladeeinrichtung 

5 bei einer Parallelfahrt vorzugsweise moglichst nah an der Kabinenruckwand, 
d. h. am vorderen Anschlag. Die beiden Uberwachungsbereiche, die der 
Fahrer zu beobachten hat, liegen hierdurch am dichtesten beieinander. Den- 
noch ist bei dem derzeitigen maximalen Schwenkbereich der Abstand zwi- 
schen den Bereichen immer noch so grofi, dass der Fahrer zur Uberwa- 

10 chung seinen Kopf permanent verdrehen muss oder passend positionierte 
Spiegel benutzen muss. 

Da die genaue Ausbildung und Anordnung des Auswurfkrummers an einem 
Feldhacksler durch den optimierten Erntegutfluss innerhalb des Feldhacks- 

15 lers vorgegeben sind, sind diese GroBen jedoch nicht ohne weiteres veran- 
derbar, urn den Schwenkbereich dadurch zu erweitern. Ebenso ist auch eine 
Veranderung der Position der Fahrerkabine, insbesondere eine Verkleine- 
rung der Tiefe der Fahrerkabine, nicht wunschenswert, da hierdurch der 
Komfort des Fahrers verschlechtert wurde oder sonstige Nachteile damit 

20 verbunden sind. 



Der Erfmdung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung bzw. ein 
Verfahren zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung an einer Erntemaschine 
der eingangs genannten Art zu schaffen, welche eine komfortablere Bedie- 
25 nung und Uberwachung der Uberladeeinrichtung durch den Fahrer erlaubt. 

Diese Aufgabe wird durch eine Vorrichtung gemafJ Patentanspruch 1 und 
durch ein Verfahren gemafi Patentanspruch 14 gelost. 

30 Erfindungsgemaft wird hierbei, anders als dies bisher nach dem Stand der 
Technik der Fall ist, nicht ein fur alle Hoheneinstellungen gemeinsamer ma- 
ximaler Schwenkbereich vorgegeben. Stattdessen wird der zulassige 
Schwenkbereich in Abhangigkeit von der aktuellen Hoheneinstellung der 



Uberladeeinrichtung verandert. Dabei kann der Schwenkbereich genau an 
die Form des die freie Verschwenkung behindernden Gehauseteils und an 
die Form der Uberladeeinrichtung angepasst und dabei zumindest in be- 
stirnmten Hoheneinstellungen der Uberladeeinrichtung erweitert werden. Der 
Fahrer kann folglich bei einer passend gewahlten Hohenstellung - innerhalb 
der in dieser Hoheneinstellung vorgegebenen Schwenkbereichsgrenzen - 
die Uberladeeinrichtung weiter nach vorn verschwenken, beispielsweise 
auch uber das Dach einer Fahrerkabine hinweg. 

Dabei kann die Uberladeeinrichtung auch aus mehreren, jeweils uber hori- 
zontale Achsen untereinander verbundenen Segmenten aufgebaut sein. In 
diesem Fall kann zur Erweiterung des Schwenkbereichs auch eine separate 
Hohenverschwenkung einzelner Segmente urn die zugehorige horizontale 
Achse erfolgen. 

Der Fahrer wird durch die dadurch gegebenen erweiterten Einstellungsmog- 
lichkeiten bei der Steuerung und Uberwachung der Uberladeeinrichtung ent- 
lastet. Ferner ist durch den grofieren Schwenkbereich eine flexiblere Anpas- 
sung der Uberladeeinrichtung an das parallel fahrende Transportfahrzeug 
moglich. 

Die Erfindung ist besonders vorteilhaft bei einem Einsatz an Feldhackslern, 
da hier zum einen trotz des engen Abstands zwischen Auswurfkrummer und 
Fahrerkabine aufgrund der gekrummten Form des Auswurfkrummers in be- 
stimmten Hoheneinstellungen erhebliche Schwenkbereichserweiterungen 
moglich sind und zum anderen gerade auch bei dtesen Fahrzeugen, welche 
anders als Mahdrescher keinen Zwischenspeicher fur das Erntegut aufwei- 
sen, zwangslaufig immer eine permanente Uberladung in ein Transportfahr- 
zeug erforderlich ist. Daruber hinaus ist die Erfindung aber auch bei alien 
anderen Erntemaschinen mit entsprechend schwenkbaren Uberladeeinrich- 
tungen und in den Schwenkbereich hinein ragenden Gehauseteilen vorteil- 
haft einsetzbar. 



Die abhangigen Anspruche enthalten besonders vorteilhafte Ausgestaltun- 
gen und Weiterbildungen der Erfindung. 

Bei einem besonders bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel sind die Schwenkbe- 

5 reichsbegrenzungsmittel derart ausgebildet und/oder angeordnet, dass die 
Uberladeeinrichtung bei einer Verschwenkung in Richtung des Gehauseteils, 
uber den bei einer bestimmten Hoheneinstellung der Oberladeeinrichtung 
festgelegten maximalen Schwenkbereich hinaus automatisch um zumindest 
eine horizontale Achse - d. h. gegebenenfalls auch segmentweise - in verti- 

10 kaler Richtung hoher geschwenkt wird. D. h. die Schwenkbewegung der 
Uberladeeinrichtung wird nicht bei Erreichen der Grenzwinkel des aktuellen 
maximalen Schwenkbereichs abgestoppt, sondern es wird stattdessen eine 
Verschwenkung uber den in der Ausgangsposition geltenden Schwenkbe- 
reich hinaus zugelassen, aber dabei gleichzeitig die Uberladeeinrichtung 

15 derart hoher geschwenkt, dass die in den einzelnen Hdheneinstellungen je- 
weils geltenden Schwenkbereichsgrenzen eingehalten werden und eine Kol- 
lision mit dem Gehauseteil sicher vermieden wird. Daher muss der Fahrer, 
wenn er bei Erreichen der aktuellen Schwenkbereichsgrenzen eine weitere 
Verschwenkung nach vorn wunscht, nicht zuvor selbst manuell eine andere 

20 Hoheneinstellung anfahren, sondern lediglich mittels der ublichen Benutzer- 
schnittstelle die gewunschte Schwenkbewegung um die vertikale Achse vor- 
geben, wobei die fur diese Schwenkbewegung erforderliche Hohenverstel- 
lung vollautomatisch durchgefuhrt wird. 

25 Die Schwenkbereichsbegrenzungsmittel konnen dabei derart ausgebildet 
und/oder angeordnet sein, dass mit zunehmender Hoheneinstellung der 
Uberladeeinrichtung der maximal zulassige Schwenkbereich kontinuierlich 
erweitert wird. Alternativ kann auch mit zunehmender Hoheneinstellung der 
Uberladeeinrichtung stufenweise der maximal zulassige Schwenkbereich 

30 erweitert werden. Dementsprechend kann auch die automatische Anhebung 
der Uberladeeinrichtung bei einer Verschwenkung gegen das den Schwenk- 
bereich eingrenzende Gehauseteil sowohl kontinuierlich als auch in der Art 
erfolgen, dass die Schwenkbewegung um die vertikale Achse zeitweise un- 



terbrochen wird, dann die Uberladeeinrichtung zunachst automatisch in eine 
hohere Stellung angehoben wird und dann weiter urn die vertikale Achse 
verschwenkt wird usw. 

5 Bei einer besonders kostengunstig realisierbaren Ausfuhrungsform weist die 
Vorrichtung Mittel zur Ermittlung eines Hohenpositionswerts auf, welcherdie 
Hoheneinstellung der Uberladeeinrichtung reprasentiert. Hierbei kann es sich 
urn Sensoren an der Uberladeeinrichtung handeln, die in Abhangigkeit von 
der Hoheneinstellung ein entsprechendes Signal erzeugen. Ebenso kann es 

io sich hierbei auch um eine Speichereinrichtung bzw. einen Zwischenspeicher 
handeln, um die Steuerbefehle bzw. entsprechende Stellsignale an die Stell- 
einrichtung, die eine bestimmte Position vorgeben, zu registrieren und zwi- 
schenzuspeichern. Daruber hinaus weist die Vorrichtung eine Benutzer- 
schnittstelle zur Erzeugung eines Steuerbefehls zur Verschwenkung der 

15 Uberladeeinrichtung um die vertikale Achse auf. Schliefilich umfasst die Vor- 
richtung eine Steuereinheit, welche auf Basis des Hohenpositionswerts 
Grenzwerte fur den zugehorigen, maximalen Schwenkbereich ermittelt und 
auf Basis des Steuerbefehls und unter Berucksichtigung der ermittelten 
Schwenkbereichsgrenzwerte ein Stellsignal an eine Stelleinrichtung zur ent- 

20 sprechenden Verschwenkung der Uberladeeinrichtung um die vertikale Ach- 
se ausgibt. Dabei bildet die Steuereinheit einen ..elektronischen Anschlag", 
<w der bei Erreichen der Schwenkbereichsgrenzwerte die Schwenkbewegung 

" abstoppt, d. h. kein Stellsignal mehr an die Stelleinrichtung zur Verschwen- 

kung um die vertikale Achse ausgibt und stattdessen beispielsweise dern 

25 Fahrer das Erreichen der Schwenkbereichsgrenze signalisiert. 

Bei einer besonders vorteilhaften Variante dieses Ausfuhrungsbeispiels weist 
die Steuereinheit aufierdem Mittel auf, um in diesem Fall ein weiteres Stell- 
signal zum Verfahren der Uberladeeinrichtung in eine andere Hoheneinstel- 
30 lung mit einem grofteren Schwenkbereich an eine Stelleinrichtung zur Ver- 
schwenkung der Uberladeeinrichtung um die horizontale Achse auszugeben. 
Dabei wird die Uberladeeinrichtung so lange nach oben geschwenkt, bis eine 
Hoheneinstellung mit einem ausreichenden Schwenkbereich erreicht ist oder 



der Schwenkbereich nicht mehr durch eine Hoherstellung erweitert werden 
kann. Alternativ kann die Steuereinheit auch, sobald der Schwenkwinkel be- 
zuglich der vertikalen Achse feststeht, der gemafi dem Steuerbefehl ange- 
fahren werden soli, eine passende Hoheneinstellung suchen, in der der 
5 betreffende Schwenkwinkel innerhalb der Schwenkbereichsgrenzwerte liegt. 
Es wird dann direkt diese optimale Hoheneinstellung angefahren. 

Die Steuereinheit kann beispielsweise in Form von Software auf einer Rech- 
nereinheit der erfindungsgemaften Vorrichtung zur Steuerung der Uberlade- 
10 einrichtung realisiert sein. 

Neben einer solchen rein elektronischen Realisierung der Erfindung ist es 
auch moglich, die Vorrichtung weitgehend mechanisch aufzubauen. 

15 Hierzu konnen die Schwenkbereichsbegrenzungsmittel beispielsweise eine 
Kulisse, z. B. mit einer Auflaufschrage, sowie eine damit zusammenwirkende 
Abtasteinrichtung umfassen. Zumindest dann, wenn sich die Uberladeein- 
richtung in einem bestimmten Hoheneinstellungsbereich befindet, fahrt diese 
Abtasteinrichtung bei der Verschwenkung der Uberladeeinrichtung urn die 

20 vertikale Achse bereichsweise, d. h. zumindest in einem bestimmten Ab- 
schnitt, an der Kulisse entlang. Durch das Verfahren der Abtasteinrichtung 
entlang der Kulisse wird die Uberladeeinrichtung in bestimmten Schwenkbe- 
reichen bei einer Verschwenkung urn die vertikale Achse in Richtung des 
Gehauseteils zwangslaufig auch urn die horizontale Achse hoher ge- 

25 schwenkt. 



Dies kann zum einen rein mechanisch erfolgen, indem beispielsweise am 
Gehause der Erntemaschine in den Endbereichen des maximalen Schwenk- 
bereichs, z. B. rechts und links hinter der Fahrerkabine, anstelle der bekann- 
30 ten feststehenden Anschlage Auflaufschragen angeordnet sind, auf denen 
an der Uberladeeinrichtung fest fixierte Tast- bzw. Andruckelemente, wie 
Rollen, Bolzen oder dergl., auflaufen und mechanisch die Uberladeeinrich- 
tung nach oben drucken. Die Tast- bzw. Andruckelemente sind hierbei bei- 
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spielsweise an dem ansonsten ublicherweise an der Erntemaschine fixierten 
Ende eines Hydraulikzylinders fur die horizontal Verschwenkung angeord- 
net. 

Zur Erhohung der Stabilitat, insbesondere urn ein Schwingen der Uberlade- 
einrichtung urn die horizontale Achse zu vermeiden, wird jedoch bevorzugt 
die zur Verschwenkung ublicherweise verwendete SteNeinrichtung ange= 
steuert. Hierzu umfasst die Abtasteinrichtung ein entsprechendes Steuer- 
element, beispielsweise ein Hydroventil oder ein Potentiometer, welches mit 
einem Tastelement gekoppelt ist, das die Kulisse entlang fahrt. 

Bei einem weiteren Ausfuhrungsbeispiel umfassen die Schwenkbereichsbe- 
grenzungsmittel unter Festlegung unterschiediich weiter Schwenkbereiche 
mehrere stufenartig angeordnete mechanische Anschlage und/oder End- 
schalter. Die Anordnung dieser Anschlage und/oder Endschalter ist dabei so 
gewahlt, dass die Uberladeeinrichtung bei einer Verschwenkung urn die ver- 
tikale Achse in Richtung des betreffenden Gehauseteils in unterschiedlichen 
Hoheneinstellung jeweils gegen verschiedene der Anschlage und/oder End- 
schalter fahrt. 

Auch bei dieser Variante ist eine automatische Hoherschwenkung der Uber- 
ladeeinrichtung bei Erreichen der Schwenkbereichsgrenzen moglich. Hierzu 
ist beispielsweise ein Teil der Endschalter mit einer Stelleinrichtung zur Ver- 
schwenkung der Uberladeeinrichtung urn die horizontale Achse verschaltet. 
Bei einer Verschwenkung der Uberladeeinrichtung gegen einen der End- 
schalter wird dann durch den Schaltimpuls des Endschalters die Stelleinrich- 
tung fur die Verschwenkung um die horizontale Achse angesteuert und die 

■ ■ 

Uberladeeinrichtung um ein bestimmtes Mail nach oben verschwenkt. 

Bei einem besonders bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel weist die Uberlade- 
einrichtung abgabeseitig, d. h. an ihrem von der Erntemaschine wegweisen- 
den Ende, eine verstellbare Auswurfklappe auf. Solche Auswurfklappen be- 
finden sich ublicherweise am Ende des Auswurfkrummers eines Feldhacks- 



lers. Durch die Stellung der Auswurfklappe kann die Wurfweite, d. h. der Ab- 
stand zwischen dem an der Erntemaschine befindlichen, eingangsseitigen 
Ende des Auswurfkrummers und dem Auftreffpunkt des Gutstroms auf dem 
Transportfahrzeug gesteuert werden. Wird die Auswurfklappe nach unten 
5 geschwenkt, so ist die Wurfweite bei gleichbleibender Hoheneinstellung des 
Auswurfkrummers geringer als bei einer nach oben geschwenkten Auswurf- 
klappe. 

Die Vorrichtung weist hierbei erfindungsgemafl Steuermittel auf, um die 
10 Auswurfklappe bei einer Verschwenkung der Uberladeeinrichtung um die 
vertikale und/oder horizontale Achse automatisch derart in Abhangigkeit von 
einer anzufahrenden Hoheneinstellung und eines anzufahrenden Schwenk- 
winkels bezuglich der vertikalen Achse anzusteuern, dass ein vor der Ver- 
schwenkung eingestellter Uberladeabstand konstant bleibt. Unter „Uberlade- 
15 abstand" wird dabei der Abstand zwischen dem in einer definierten horizon- 
talen Auftreffebene liegenden Auftreffpunkt des Gutstroms, beispielsweise 
dem Auftreffpunkt innerhalb der durch die Ladekanten des Transport- 
fahrzeugs vorgegebenen Ebene, und einer durch die vertikale Drehachse 
der Uberladeeinrichtung in Langsrichtung, d. h. in Fahrtrichtung der Ernte- 
20 maschine verlaufenden Linie verstanden. 



Durch diese Steuerung der Auswurfklappe wird dafur gesorgt, dass trotz ei- 
ner Hohenverstellung und/oder einer Verschwenkung der Uberladeeinrich- 
tung um die vertikale Achse der Auftreffpunkt auf einer parallel neben dem 

25 Erntefahrzeug verlaufenden Linie verbleibt. Dadurch wird sichergestellt, dass 
bei einer Verschwenkung der Uberladeeinrichtung nach vorn, insbesondere 
unter Anhebung der Uberladeeinrichtung uber die Fahrerkabine, der Ernte- 
gutstrom ntcht plotzlich neben dem Transportfahrzeug auftrifft. Der Fahrer 
kann folglich komfortabel durch Eingeben eines einfachen Schwenkbefehls 

30 nach vorn die Verschwenkung erreichen, ohne gleichzeitig den Auftreffpunkt 
genau kontrollieren zu mussen und die weiteren Parameter, insbesondere 
die Auswurfklappensteuerung, nachzufahren, um den Erntegutstrahl sicher 
in das Begleitfahrzeug zu befordem. 



4 
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Eine solche Vorrichtung mit einer automatischen Nachsteuerung der Aus- 
wurfklappe bei einer Verschwenkung der Uberladeeinrichtung um die vertika- 
le und/oder horizontale Achse, so dass der vor der Verschwenkung einge- 
stellte Uberladeabstand konstant bleibt, hat im Ubrigen auch unabhangig 
5 von der erfindungsgemafien Schwenkbereichserweiterung den Vorteil einer 
groften Entlastung fur den Fahrer und leistet einen zusatzlichen Beitrag zur 
Minimierung von Ernteverlusten. 

Um dem Fahrer der Erntemaschine jederzeit die Moglichkeit zu geben, un- 
io abhangig von eventuell vorgesehenen, automatischen Steuerungen jede 
beliebige Einstellung der einzelnen Stelleinrichtungen anzufahren und insbe- 
sondere auch den Uberladeabstand beliebig zu variieren, besteht vorteilhaft- 
erweise die Moglichkeit, samtliche automatischen Steuerfunktionen auszu- 
schalten bzw. zu ubersteuern. 



15 



20 



Die Erfindung wird im Folgenden unter Hinweis auf die beigefugten Figuren 
anhand von Ausfuhrungsbeispielen noch einmal naher erlautert. Hieraus 
ergeben sich auch weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung. Es zei- 
gen: 

Figur 1 eine Draufsicht auf einen Feldhacksler mit einem parallel fahrenden 
Transportfahrzeug wahrend des Ernteeinsatzes, 



Figur 2 eine Hinteransicht des Feldhackslers und des Transportfahrzeugs 
25 gemafi Figur 1, 



Figur 3 ein schematisches Blockschaltbild der wesentlichen Komponenten 
einer elektronisch realisierten, erfindungsgemallen Vorrichtung zur Steue- 
rung eines Auswurfkrummers, 

Figur 4 eine perspektivische seitliche Detailansicht des Auswurfkrummers 
eines Feldhackslers im Bereich des Drehkranzes mit einer elektromecha- 
nisch realisierten, erfindungsgemalien Steuervorrichtung, 
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Figur 5 eine weitere perspektivische Detailansicht des unteren Teils des 
Auswurfkrummers gemafi Figur 4, jedoch schrag von hinten gesehen. 

Bei den in den Figuren 1 und 2 dargestellten Ausfuhrungsbeispielen handelt 
5 es sich bei der Erntemaschine um einen Feldhacksler 1, welcher mittels ei- 
nes Pickup-Vorsatzgerats 33 kontinuierlich Grasschwaden 38 aufsammelt. 
Das Gras wird im Feldhacksler 1 qehackselt und mittels eines Auswurfkrum- 
mers 2 an ein parallel fahrendes Transportfahrzeug 30 ubergeladen. Bei 
dem Transportfahrzeug 30 handelt es sich hier um eine Zugmaschine 31, 
10 welche einen Transportanhanger 32 neben dem Feldhacksler 1 herzieht. Der 
Auswurfkrummer 2 ist in ublicher Weise um eine vertikale Drehachse 3 und 
- zur Veranderung der Hoheneinstellung - um eine horizontale Achse 4 
schwenkbar direkt hinter der Fahrerkabine 5 des Feldhackslers 1 angeord- 
net. 

15 

Der Auswurfkrummer 2 ist in den Figuren 1 und 2 jeweils in zwei verschiede- 
nen Positionen I, II dargestellt. In der ersten Position I befindet sich der Aus- 
wurfkrummer 2 in einer niedrigeren Hoheneinstellung, in der das abwurfseiti- 
ge Ende des Auswurfkrummers 2 unmittelbar uber einer Ladekante des 

20 Transportanhangers 32 angeordnet ist. Der Auswurfkrummer 2 ist in dieser 
ersten Position I ganz nach vorn gegen die Ruckwand 6 der Fahrerkabine 5 
verschwenkt Wie Figur 2 deutlich zeigt, ist eine weitere Verschwenkung des 
Auswurfkrummers 2 nach vorn in dieser Hoheneinstellung nicht moglich. Bei 
herkommlichen Feldhackslern wird ublicherweise durch im Bereich des 

25 Drehkranzes angeordnete, feststehende, mechanische Anschlage verhin- 
dert, dass der Auswurfkrummer, egal in welcher Hoheneinstellung, weiter 
nach vorn verschwenkt werden kann. 



Aus Figur 1 wird ersichtlich, dass der Fahrer der Erntemaschine, welcher 
30 zum einen den Erntebereich in Fahrtrichtung 37 voraus und gleichzeitig den 
Uberladebereich um den Auftreffpunkt 34 des Erntegutstroms im Transport- 
anhanger 32 herum beobachten muss, standig zwischen einer Blickrichtung 
in Fahrtrichtung voraus und einer Blickrichtung schrag nach hinten wechseln 
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muss. Dies ist fur den Fahrer eine zusatzliche Belastung. ErfindungsgemafJ 
weist der Feldhacksler 1 daher eine Steuervorrichtung fur den Auswurf- 
krummer 2 auf, welche nicht mit feststehenden Schwenkbereichgrenzen ar- 
beitet. Stattdessen sind die Schwenkbereichsbegrenzungsmittel hier derart 
ausgebildet, dass der maximal zulassige Schwenkbereich in Abhangigkeit 
von der Hoheneinstellung des Auswurfkrummers 2 bestimmt wird. 

Wie in Figur 2 deutlich erkennbar ist, besteht bei der gekrummten Form des 
Auswurfkrummers 2 durchaus die Moglichkeit, bei einer Hoherstellung des 
Auswurfkrummers 2 den Auswurfkrummer 2 noch weiter um die vertikale 
Achse 3 nach vom zu schwenken, ohne dass der Auswurfkrummer 2 mit der 
Fahrerkabine 5 kollidiert. Daher kann in dieser hdheren Position der 
Schwenkbereich entsprechend grofier gewahlt werden, so dass der Aus- 
wurfkrummer 2 in die in den Figuren 1 und 2 gezeigte zweite Position II wei- 
ter nach vom verschwenkt werden kann. In dieser zweiten Position II befin- 
det sich der Auftreffpunkt 34 des ausgeworfenen Erntegutstroms im Trans- 
portanhanger 32 erheblich weiter vorn gegenuber der ersten Position I des 
Auswurfkrummers 2. Der Uberladebereich iiegt somit enger an dem standig 
vom Fahrer zu beobachtenden Erntebereich. Der Fahrer hat daher die Mog- 
lichkeit, ohne eine groftere Drehung des Kopfes wahrend der Fahrt aus dem 
Augewinkel heraus den Uberladebereich mit zu uberwachen. Eine standige 
Kontrolle dieses Bereichs durch den Fahrer wahrend der Erntefahrt ist folg- 
lich einfacherzu gewahrleisten. 

Figur 3 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel fur eine elektronisch realisierte, erfin- 
dungsgemafte Vorrichtung zur Steuerung des Auswurfkrummers 2. Einen 
zentralen Tei! dieser Vorrichtung bildet eine Rechnereinheit 19, beispielswei- 
se ein Mikrocontroller, welche uber eine Benutzerschnittstelle 21, 20 vom 
Benutzer eingegebene Steuerbefehle AB, WB, HB zur Hohenpositionsver- 
stellung des Auswurfkrummers 2, zur Verschwenkung des Auswurfkrummers 
2 um die vertikale Drehachse 3 und zur Verstellung einer abgabeseitig am 
Auswurfkrummer 2 befestigten Auswurfklappe 7 empfangt. 
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kranz 8 des Auswurfkrummers 2 eingreift und somit den Auswurfkrummer 2 
verschwenkt. Die Schwenkrichtung wird hierbei von der Drehrichtung des 
Hydraulikmotors vorgegeben. Anstelle des Hydraulikmotors kann aber auch 
ein Schrittmotor oder dergl. verwendet werden, der direkt mit den passenden 
5 elektrischen Stellsignalen angesteuert wird. 

Es ist klar, dass die von der Rechnereinheit 19 ausgehenden Stellsignaie 
AS, WS, HS gegebenenfalls noch an die jeweiligen Stelleinrichtungen 23, 
24, 25 angepasst, beispielsweise von einer digitalen in eine analoge Form 

io umgewandelt werden mussen. Das gieiche gilt fur die von der Benutzer- 
schnittstelle 20, 21 kommenden Steuerbefehle AB, WB, HB, welche eben- 
falls fur die Rechnereinheit 19 von einer analogen in eine digitale Form um- 
gewandelt werden mussen. Die hierfur benotigten Einrichtungen sind hier 
aber der Ubersichtlichkeit halber nicht dargestellt. Sie konnen sowohl Teil 

15 der Rechnereinheit 19 als auch Teile der Benutzerschnittstelle 20, 21 bzw. 
der einzelnen Stelleinrichtungen 23, 24, 25 sein. Es kann sich auch urn se- 
parate Einheiten handeln, die jeweils zwischen die Benutzerschnittstelle 20, 
21, die Rechnereinheit 19 und die jeweiligen Stelleinrichtungen 23, 24, 25 
geschaltet werden. 

20 

Die eigentliche Steuereinheit 26, welche auf Basis der vom Benutzer gege- 
benen Steuerbefehle AB, WB, HB die einzelnen Stelleinrichtungen 23, 24, 
25 ansteuert, ist in Form von Software in der Rechnereinheit 19 implemen- 
tiert. Sie ist in Figur 3 daher in Form eines Softwaremoduls 26 gestrichelt 

25 innerhalb der Rechnereinheit 19 dargestellt. Anhand der zuvor eingegebe- 
nen Steuerbefehle AB, WB, HB und/oder durch Mitprotokollieren der ausge- 
henden Stellsignaie AS, WS, HS ist in der Steuereinheit 26 jederzeit be- 
kannt, in welcher genauen Position sich der Auswurfkrummer 2 und die 
Auswurfklappe 7 gerade befinden. Die aktuellen Positionsdaten werden da- 

30 bei rein softwaremaftig gewonnen und zwischengespeichert. Alternativ ist es 
auch moglich, dass an den passenden Stellen des Auswurfkrummers 2 und 
der Auswurfklappe 7 Sensoren angebracht sind, welche die jeweilige aktuel- 
le Stellung registrieren und diese Sensoren wieder mit der Rechnereinheit 19 
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verbunden sind und entsprechend Positionssignale an die Rechnereinheit 19 
liefern (nicht dargestellt). 

Zur Steuerung des Auswurfkrummers 2 arbeitet die Steuervorrichtung 26 
5 gemafi Figur 3 wie folgt: 

Anhand der bekannten Hoheneinstellung des Auswurfkrummers 2 werden 
von der Steuereinheit 26 zunachst die zugehorigen Schwenkbereichsgrenz- 
werte festgestellt. Dies kann beispielsweise durch Auslesen einer Tabetle 28 

io erfoigen, die in einem mit der Rechnereinheit 19 verbundenen Speicher 22 
hinterlegt ist. In dieser Tabelle 28 sind fur jede mdgliche Hoheneinstellung 
die Schwenkbereichsgrenzwerte verzeichnet. Diese Tabelle kann von der 
Steuereinheit 26 in beliebiger Weise durchsucht werden. So konnen nicht 
nur fur eine bestimmte Hoheneinstellung die Schwenkbereichsgrenzwerte 

15 festgestellt werden, sondern es kann auch festgestellt werden, welche Ho- 
heneinstellung angefahren werden muss, um bestimmte Schwenkbereichs- 
grenzwerte zu erreichen. 

Wenn der Fahrer uber die Multirichtungstaste 21 einen Schwenkwinkelsteu- 
20 erbefehl WB zur Verschwenkung des Auswurfkrummers 2 um die vertikale 
Achse eingibt, wird anhand dieses Steuerbefehls WB zunachst von der 
Steuereinheit 26 festgestellt, ob der vom Auswurfkrummer 2 anzufahrende 
Schwenkwinkel innerhalb der fur die jeweilige Hoheneinstellung ermittelten 
Schwenkbereichsgrenzwerte liegt. Ist dies der Fall, so wird ein entsprechen- 
25 des Winkelstellsignal WS an die Schwenkwinkelstelleinrichtung 24 ausgege- 
ben. Wird dagegen festgestellt, dass sich der anzufahrende Schwenkwinkel 
aufierhalb der in der aktuellen Hoheneinstellung vorgegebenen Schwenkbe- 
reichsgrenzwerte befindet, gibt es zwei verschiedene Moglichkeiten. 

30 Zum einen kann die Steuereinheit 26 mit Hilfe der Tabelle 28 die nachstlie- 
gende Hoheneinstellung heraussuchen, welche einen genugend grolien 
Schwenkbereich aufweist. Die Steuereinheit 26 gibt dann entsprechende 
Schwenkwinkelstellsignale WS und Hohenpositionsstellsignale HS an die 
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Schwenkwinkelstelleinrichtung 24 und die Hdhenpositionsstelleinrichtung 25 
aus, so dass der vom Fahrer gewunschte Schwenkwinkel angefahren wird 
und dabei gleichzeitig der Auswurfkrummer 2 um den erforderlichen Weg 
nach oben verschwenkt wird, so dass eine Kollision mit der Fahrerkabine 5 
vermieden wird. Die Veranderung der Hoheneinstellung kann dabei kontinu- 
ierlich oder stufenweise erfolgen. Bei der zweiten Variante ist diese Funktion 
aufser Kraft gesetzt und es wird nur soiange ein Schwenkwinkelstellsignal 
WS an die Schwenkwinkelstelleinrichtung 24 ausgegeben, bis der Auswurf- 
krummer 2 die fur die jeweilige Hoheneinstellung vorgesehenen Schwenkbe- 
reichsgrenzwerte erreicht hat. Eine automatische Hohenverstellung durch die 
Steuereinheit 26 erfolgt in diesem Modus nicht. 

Vorzugsweise ist es moglich, die Steuereinheit 26 zwischen den verschiede- 
nen Modi hin- und herzustellen, so dass beispielsweise im Normalfall eine 
automatische Anpassung der Hoheneinstellung zur Erreichung eines ge- 
wunschten Schwenkwinkels durchgefuhrt wird und der Fahrer bewusst die- 
sen Modus ausstellen kann, wenn er beispielsweise bei ungunstigen Wind- 
verhaltnissen und bei trockenem Erntegut wie z. b. Gras zur Vermeidung von 
Erntegutverlusten lieber den Auswurfkrummer 2 unter alien Umstanden mog- 
lichst nah oberhalb der Ladekante des Transportfahrzeugs 30 halten mochte 
und dafur auf eine optimale Anordnung des Beobachtungsbereichs verzich- 
tet. 

Mit der Rechnereinheit 19 konnen im Ubrigen auch weitere Bedienelemente 
der Benutzerschnittstelle sowie weitere Rechnerkomponenten, Stelleinrich- 
tungen, Anzeigeeinrichtung etc. verbunden sein, um andere Funktionen der 
Erntemaschine zu steuern und/oder zwischen verschiedenen Betriebsmodi 
hin- und herzuschalten. Diese Komponenten sind aber der Ubersichtlichkeit 
wegen in Figur 3 nicht dargestellt. 

Bei dem in Figur 3 dargestellten Ausfuhrungsbeispiel weist die Vorrichtung 
26 eine automatische Auswurfklappensteuereinheit 27 auf. Diese sorgt da- 
fur, dass bei einem Verschwenken des Auswurfkrummers 2 um die vertikale 
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uncl/oder horizontale Achse 3, 4 ein zuvor eingestellter Uberladeabstand 36 
zwischen dem Feldhacksler 1 und dem Auftreffpunkt 34 des Erntegutstroms 
auf dem Transportwagen 30 konstant bleibt. Diese Auswurfklappensteuer- 
einheit 27 ist hier in Form eines Softwaremoduls 27, beispielsweise als Un- 
5 terroutine der Steuereinheit 26, auf der Rechnereinheit 19 realisiert. Hierzu 
wird noch einmal auf die Figur 1 verwiesen. In dieser Figur sind sowohl die 

vv ui I vvciic Ovj ciio auon uci uuci lauuauoiai iu yi anooi i udi yvoi^iii. 

Wurfweite 35 ist hier definiert als der Abstand der vertikalen Drehachse 3 
des Auswurfkrummers 2 zum Auftreffpunkt 34 des Gutstroms innerhalb der 

10 durch die Hohe der Ladekanten des Transportfahrzeugs 32 definierten Auf- 
treffebene. Der Uberladeabstand 36 ist dagegen definiert als der Abstand 
des Auftreffpunkts 34 von der durch die vertikale Drehachse 3 des Aus- 
wurfkrummers 2 verlaufenden Langsachse des Feldhackslers 1. Der Uberla- 
deabstand 36 gibt somit den Abstand vor, in dem das Transportfahrzeug 32 

15 neben dem Feldhacksler 1 parallel herfahren muss. Der in den Figuren dar- 
gestellte Auftreffpunkt 34 bzw. die zur Definition des Auftreffpunkts 34 hier 
definierte Auftreffebene in Hohe der Ladekante des Transportanhangers 32 
ist willkurlich gewahlt. Es kann ebenso ein Auftreffpunkt auf dem Feldboden 
39 oder auf einer frei gewahlten, beliebigen Ebene definiert werden. Ebenso 

■ ■ 

20 kann der Uberladeabstand 36 auch bezuglich einer beliebigen Linie bzw. 
Position am Feldhacksler 1 definiert werden. 

Wie aus Figur 1 ieicht zu ersehen ist, muss bei einer Verschwenkung des 
Auswurfkrummers 2 von der ersten Position I in die zweite Position II die 
25 Wurfweite 35 erheblich verlangert werden, um auf den gleichen Uberladeab- 
stand 36 zu kommen. Dies wird zum Teil durch die zwangsweise erfolgende 
Hoherschwenkung des Auswurfkrummers 2 kompensiert. Im Ubrigen muss 
eine Anpassung der Wurfweite 35 durch eine Verschwenkung der Auswurf- 
klappe 7 am abgabeseitigen Ende des Auswurfkrummers 2 erfolgen. 

30 

Um diese automatische Anpassung durchzufuhren, ist in dem Speicher 22 
ein Datenfeld 29 hinterlegt, in dem die jeweiligen Uberladeabstande in Ab- 
hangigkeit von den moglichen Klappenpositionen, den Schwenkwinkelpositi- 
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onen und den Hoheneinstellungen des Auswurfkrummers 2 verzeichnet sind. 
Da der Steuereinheit 26 - wie zuvor beschrieben - ohnehin jederzeit die Da- 
ten uber die aktuellen Positionen des Auswurfkrummers 2 und der Auswurf- 
klappe 7 vorliegen, kann anhand des Datenfelds 29 jederzeit der aktuelle 
5 Uberladeabstand 36 ermittelt werden. Umgekehrt kann jederzeit bei einem 
vorgegebenen Uberladeabstand 36 sowie bei bekannter Veranderung der 
Schwenkwinkeiposiiion und der Hoheneinstellung des Auswurfkrummers 2 
mit Hilfe des Datenfelds 29 die passende Auswurfklappenstellung ermittelt 
werden, urn einen vorgegebenen Uberladeabstand 36 zu erreichen. Die 
10 Steuereinheit 26 kann dann fur die Ausgabe eines entsprechenden Auswurf- 
klappenstellsignals AS von der Rechnereinheit 19 an die Auswurfklappen- 
stelleinrichtung 23 sorgen. 

Auch die Funktion dieser automatischen Auswurfklappensteuereinheit 27 
15 lasst sich vorteilhafterweise durch den Fahrer jederzeit ausschalten, so dass 
er auf Wunsch durch eine Anhebung des Auswurfkrummers 2 beliebig den 
Uberladeabstand 36 variieren kann, ohne dass dies durch eine Gegensteue- 
rung der Auswurfklappe 7 kompensiert wird. Aulierdem kann jederzeit uber 
die Multirichtungstaste 21 eine manuelle Ubersteuerung der Auswurfklappe 7 
20 durchgefuhrt werden, wobei eine solche manuelle Anderung der Stellung der 
Auswurfklappe 7 zu einem neuen Uberladeabstand 36 ftihrt. Der neue Uber- 
ladeabstand 36 dient dann als Basis fur die nachfolgende automatische 
Nachfuhrung. 

25 Die Figuren 4 und 5 zeigen eine elektromechanisch realisierte Variante einer 
erfindungsgemaften automatischen Steuerung der Hoheneinstellung des 
Auswurfkrummers 2 in Abhangigkeit vom eingestellten Schwenkwinkel urn 
die vertikale Achse 3. 

30 Hierzu ist am unteren Ende des um die horizontale Achse 4 verschwenkba- 
ren Auswurfkrummers 2 eine ca. %-kreisformig um den Drehkranz 8 herum- 
laufende Kulisse 11 angeordnet. Die Kulisse 11 ist hierbei uber Verbin- 
dungsstege 14 so mit dem unteren Ende des Auswurfkrummers 2 gekoppelt 
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und wird so am Drehkranz 8 gefuhrt, dass bei einer Verschwenkung des 
Auswurfkrummers 2 urn die horizontale Achse 4 nach unten zwangslaufig die 
Kulisse 1 1 parallel zum Drehkranz 8 nach oben verstellt wird und sich die 
Kulisse 1 1 bei einem Verschwenken des Auswurfkrummers 2 mit um die ver- 

5 tikale Achse 3 dreht. Die Kulisse 1 1 weist endseitig jeweils Anschlage 13 und 
in einern Bereich in einem Abstand vor den Anschlagen 13 jeweils eine Auf- 
laufschrage 12 auf. im Bereich der Mittelachse des Feldhackslers 1 ist direkt 
hinter der Fahrerkabinenruckwand 6 eine Tasteinrichtung 15 fest angeord- 
net, welche eine Tastrolle 17 aufweist, die uber einen Hebel 16 mit einer 

10 Stellachse eines hier innerhalb eines Gehauses angeordneten Drehpoten- 
tiometers (nicht sichtbar) verbunden ist. Dieses Drehpotentiometer gibt bei 
einem Verdrehen der Stellachse ein Stellsignal an ein Hydraulikventil (eben- 
falls nicht dargestellt) aus, welches wiederum einen Hydrauiikzylinder 10 zur 
Verschwenkung des Auswurfkrummers 2 um die horizontale Achse 4 an- 

is steuert. Der Hebel 16 wird federgelagert in der dargestellten Ruhelage 
gehalten. 

Die Vorrichtung gemaft den Figuren 4 und 5 funktioniert in der Weise, dass 
bei einem Absenken des Auswurfkrummers 2 in eine untere Stellung auto- 

20 matisch die Kulisse 11 so weit angehoben wird, dass die Tastrolle 17 der 
Tasteinrichtung 15 auf der Oberkante 9 der Kulisse 11 entlang rollt. Wird 
dann der Auswurfkrummer 2 mittels des Drehkranzes 8 um die vertikale 
Achse 3 verschwenkt, so lauft die Tastrolle 17 ungefahr in einer Position, in 
der der Auswurfkrummer 2 eine senkrechte Schwenkwinkelstellung zum Ern- 

25 tefahrzeug 1 erreicht hat, gegen die Auflaufschrage 12 der Kulisse 11, wo- 
durch die Tastrolle 17 nach oben gedruckt wird. Damit wird automatisch der 
Hebel 16 entgegen einer Federkraft nach oben verschwenkt, so dass die 
Stellachse des Drehpotentiometers dementsprechend gedreht wird und ein 
passendes Signal ausgegeben wird, welches wiederum bewirkt, dass der 

30 Hubzylinder 10 den Auswurfkrummer 2 entsprechend nach oben ver- 
schwenkt. Diese Verschwenkung erfolgt soweit, dass die Tastrolle 17 die 
Auflaufschrage herauflauft. Durch die Hoherschwenkung des Auswurfkrum- 
mers 2 kann damit der Schwenkbereich ein erhebliches Stuck erweitert wer- 
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den, bis schlieftlich die Tastrolle 17 gegen den Anschlag 13 an der Kulisse 
1 1 anstofit. Die Tasteinrichtung 1 5 ist hierbei so aufgebaut, dass bei einem 
Anschlagen der Tastrolle 17 an den jeweiligen Anschlag 13 ein Signal er- 
zeugt wird, welches die Verschwenkung um die vertikale Achse 3 stoppt. 
5 Das heifit, die Tasteinrichtung 15 hat hier gleichzeitig die Funktion eines 
Endschalters. 

Es wird noch einmal darauf hingewiesen, dass es sich bei den in den Figu- 
ren gezeigten Realisierungen der Erfindung lediglich um Ausfuhrungs- 

10 beispiele handelt, die durch den Fachmann beliebig variiert werden konnen. 
So kann beispielsweise anstelle eine Drehpotentiometers in der Tasteinrich- 
tung 15 auch direkt ein Hydroventil eingesetzt werden, welches durch den 
Hebel 16 gesteuert wird. Des Weiteren kann auch eine Kulisse fest am Ge- 
hause der Erntemaschine befestigt werden und eine passende Tasteinrich- 

15 tung wird am beweglichen Teil des Auswurfkrummers befestigt. Ebenso kann 
auch der Auswurfkrummer aus mehreren hintereinander gekoppelten Seg- 
menten bestehen, welche jeweils separat um eine das betreffende Segment 
mit den Nachbarsegmenten bzw. der Erntemaschine verbindende, horizonta- 
le Achse in ihrer Hohe verschwenkbar sind. Die Segmente konnen dann se- 

20 parat zur VergroRerung des Schwenkbereichs in ihrer Hoheneinstellung ver- 
schwenkt werden. Schlieftlich sind auch die verschiedensten Variationen bei 
der elektronischen Realisierung der Erfindung denkbar. Insbesondere kon- 
nen auch die Merkmale der verschiedenen elektronisch und mechanisch 
realisierten Ausfuhrungsbeispiele kombiniert werden. 
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Bezugszeichenliste 

1 Erntemaschine (Feldhacksler) 

5 2 Uberladeeinrichtung (Auswurfkrummer) 

3 vertikale Achse 

4 horizontale Achse 

5 Gehauseteil (Fahrerkabine) 

6 Kabinenruckwand 
l0 7 Auswurfklappe 

8 Drehkranz 

9 Oberkante 

10 Hubzylinder 

1 1 Kulisse 

is 12 Auflaufschrage 

13 Anschlag 

14 Verbindungssteg 

1 5 Tasteinrichtung 

16 Hebel 

20 17 Tastrolle 

18 Hubzylinder 

19 Rechnereinheit 

20 Wipptaste 

21 Multirichtungstaste 

25 22 Speicher 

23 Auswurfklappenstelleinrichtung 

24 Schwenkwinkelstelleinrichtung 

25 Hohenpositionsstelleinrichtung 

26 Steuereinheit 

30 27 Auswurfklappensteuereinheit 

28 Tabelle 

29 Datenfeld 

30 Transportfahrzeug 



31 Zugmaschine 

32 Transportanhanger 

33 Pickup-Vorsatzgerat 

34 Auftreffpunkt 

35 Wurfweite 

36 Uberladeabstand 

37 Fahrtrichtung 

38 Grasschwaden 

39 Feldboden 

AB Auswurfklappensteuerbefehl 

WB Schwenkwinkelsteuerbefehl 

HB Hohenpositionssteuerbefehl 

AS Auswurfklappenstellsignal 

WS Schwenkwinkelstellsignal 

HS Hohenpositionsstellsignal 



Patentanspriiche 

■ • 

Vorrichtung zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung (2) an einer Ern- 
temaschine (1), wobei die Uberladeeinrichtung (2) urn eine vertikale 
Achse (3) sowie zur Veranderung der Hoheneinstellung um eine hori- 
zontale Achse (4) schwenkbar in einem Abstand neben einem Ge- 
hauseteil (5) der Erntemaschine (1) angeordnet ist, 
mit Schwenkbereichbegrenzungsmitteln (11, 15, 19, 26, 28), welche 
den maximal zulassigen Schwenkbereich der Uberladeeinrichtung (2) 
um die vertikale Achse (3) in Richtung des Gehauseteils (5) zur Ver- 
meidung einer Kollision mit dem Gehauseteil (5) begrenzen, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

die Schwenkbereichbegrenzungsmittel (11, 15, 19, 26, 28) derart aus- 
gebildet und/oder angeordnet sind, dass der zulassige Schwenkbe- 
reich in Abhangigkeit von der Hoheneinstellung der Uberladeeinrich- 
tung (2) bestimmt ist. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schwenkbereichbegrenzungsmittel (11, 15, 19, 26, 28) derart ausge- 
bildet und/oder angeordnet sind, dass die Uberladeeinrichtung (2) bei 
einer Verschwenkung in Richtung des Gehauseteils (5) uber den bei 
einer bestimmten Hoheneinstellung der Uberladeeinrichtung (2) fest- 
gelegten maximal zulassigen Schwenkbereich hinaus automatisch um 
zumindest eine horizontale Achse (3) in vertikaler Richtung hoher ge- 
schwenkt wird. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Schwenkbereichbegrenzungsmittel (11, 15, 19, 26, 28) derart aus- 
gebildet und/oder angeordnet sind, dass mit zunehmender Hohenein- 
stellung der Uberladeeinrichtung (2) kontinuierlich der maximal zulas- 
sige Schwenkbereich erweitert wird. 
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Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Schwenkbereichbegrenzungsmittel derart ausgebildet und/oder 
angeordnet sind, dass mit zunehmender Hoheneinstellung der Uber- 
ladeeinrichtung stufenweise der maximal zulassige Schwenkbereich 
erweitert wird. 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, gekennzeichnet durch 

- Mittel zur Ermittlung eines Hohenpositionswerts, welcher die Ho- 
heneinstellung der Uberladeeinrichtung (2) reprasentiert, 

- eine Benutzerschnittstelle (21 ) zur Erzeugung eines Schwenkwin- 
kelsteuerbefehls (WB) zur Verschwenkung der Uberladeeinrich- 
tung (2) um die vertikale Achse (3), 

- und eine Steuereinheit (26), welche auf Basis des Hohenpositi- 
onswerts Grenzwerte fur den zugehorigen maximal zulassigen 
Schwenkbereich ermittelt und auf Basis des Schwenkwinkelsteu- 
erbefehls (WB) und unter Berucksichtigung der Schwenkbereichs- 
grenzwerte ein Schwenkwinkelstellsignal (WS) an eine Schwenk- 
winkelstelleinrichtung (24) zur entsprechenden Verschwenkung der 
Uberladeeinrichtung (2) um die vertikale Achse (3) ausgibt, 

umfassen. 

Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Steuereinheit (26) Mittel aufweist, um - sofern ein durch einen emp- 
fangenen Schwenkwinkelsteuerbefehl (WB) reprasentierter Schwenk- 
winkel aufJerhalb der ermittelten Schwenkbereichsgrenzwerte liegt- 
ein Hohenpositionsstellsignal (HS) an eine Hohenpositionsstelleinrich- 
tung (25) zur Verschwenkung der Uberladeeinrichtung (2) um die hori- 
zontal Achse (4) auszugeben und die Uberladeeinrichtung (2) in eine 
Hoheneinstellung mit einem weiteren Schwenkbereich zu verfahren. 

Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schwenkbereichsbegrenzungsmittel (11, 15) eine Kulisse (11) und ei- 
ne Abtasteinrichtung (15) umfassen, welche zumindest in einem Ho- 
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heneinstellungsbereich der Uberladeeinrichtung (2) bei einer Ver- 
schwenkung der Uberladeeinrichtung (2) urn die vertikale Achse (3) 
zumindest bereichsweise entlang der Kulisse (11) verfahrt, wodurch 
die Uberladeeinrichtung (2) bei einer Verschwenkung urn die vertikale 
Achse (3) in Richtung des Gehauseteils (5) zwangslaufig um die hori- 
zontale Achse (4) hohergeschwenkt wird. 

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Ab- 
tasteinrichtung (15) ein Steuerelement aufweist, welches eine Stell- 
einrichtung zur Verschwenkung der Uberladeeinrichtung (2) um die 
horizontale Achse (4) ansteuert. 

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schwenkbereichsbegrenzungsrnittel unter Festlegung unterschiedlich 
weiter Schwenkbereiche mehrere stufenartig angeordnete mechani- 

• ■ 

sche Anschlage und/oder Endschalter aufweisen, so dass die Uberla- 
deeinrichtung bei einer Verschwenkung um die vertikale Achse in 
Richtung des Gehauseteils in unterschiedlichen Hoheneinstellungen 
jeweils gegen verschiedene der Anschlage und/oder Endschalter 
fahrt. 

Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass zumin- 
dest ein Teil der Endschalter so mit einer Stelleinrichtung zur Ver- 
schwenkung der Uberladeeinrichtung um die horizontale Achse ver- 
schaltet ist, dass die Uberladeeinrichtung bei einer Verschwenkung 
um die vertikale Achse gegen einen der Endschalter um ein bestimm- 
tes Mafi nach oben verschwenkt wird. 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Uberladeeinrichtung (2) abgabeseitig eine verstell- 
bare Auswurfklappe (7) aufweist und dass die Vorrichtung Steuermit- 
tel (27, 29) aufweist, um die Auswurfklappe (7) bei einer Verschwen- 
kung der Uberladeeinrichtung (2) um die vertikale und/oder horizonta- 
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le Achse (3, 4) automatisch derart anzusteuern, dass ein vor der Ver- 
schwenkung eingestellter Uberladeabstand (36) konstant bleibt. 

Vorrichtung zur Steuerung einer urn eine vertikale und/oder horizonta- 
le Achse (3, 4) schwenkbar an einer Emtemaschine (1 ) angeordneten 
Uberladeeinrichtung (2), welche abgabeseitig eine verstellbare Aus- 
wurfklappe (7) aufweist, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung Steuermittel (27, 29) 
aufweist, um die Auswurfklappe (7) bei einer Verschwenkung der 
Uberladeeinrichtung (2) um die vertikale und/oder horizontale Achse 
(3, 4) automatisch derart anzusteuern, dass ein vor der Verschwen- 
kung eingestellter Uberladeabstand (36) im Wesentlichen konstant 
bleibt. 

Emtemaschine (1 ) mit einer daran schwenkbar angeordneten Uberla- 
deeinrichtung (2) und mit einer Vorrichtung zur Steuerung der Uberla- 
deeinrichtung (2) nach einem der Anspruche 1 bis 12. 

Verfahren zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung (2) an einer Em- 
temaschine (1), bei welchem die Uberladeeinrichtung (2) um eine ver- 
tikale Achse (3) sowie zur Veranderung einer Hoheneinstellung um 
eine horizontale Achse (4) schwenkbar in einem Abstand neben ei- 
nem Gehauseteil (5) der Emtemaschine (1) an der Emtemaschine (1) 
angeordnet ist, 

■ * 

und bei welchem der zulassige Schwenkbereich der Uberladeeinrich- 
tung (2) um die vertikale Achse (3) in Richtung des Gehauseteils (5) 
zur Vermeidung einer Kollision mit dem Gehauseteil (5) begrenzt wird, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

der zulassige Schwenkbereich in Abhangigkeit von der Hoheneinstel- 
lung der Uberladeeinrichtung (2) bestimmt wird. 

Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Uberladeeinrichtung (2) bei einer Verschwenkung in Richtung des 
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Gehauseteils (5) Ciber den bei einer aktuellen Hoheneinstellung der 
Uberladeeinrichtung (2) festgelegten zulassigen Schwenkbereich hin- 
aus automatisch um zumindest eine horizontale Achse (4) hoher ge- 
schwenkt wird. 

Verfahren zur Steuerung einer um eine vertikale und/oder horizontale 
Achse (3, 4) schwenkbar an einer Erntemaschine (1) angeordneten 
Uberladeeinrichtung (2), welche abgabeseitig eine verstellbare Aus- 
wurfklappe (7) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Auswurfklappe (7) bei einer Verschwenkung der Uberladeeinrich- 
tung (2) um die vertikale und/oder horizontale Achse (3, 4) derart ver- 
stellt wird, dass ein vor der Verschwenkung eingestellter Uberladeab- 
stand (36) konstant bleibt. 

Verfahren nach Anspruch 16, dadurch gekennzeichnet, dass auf Ba- 
sis eines Hohenpositionswerts, welcher die Hoheneinstellung der 

• ■ 

Uberladeeinrichtung (2) reprasentiert, eines Schwenkwinkelpositions- 
werts, welcher die Winkelposition der Uberladeeinrichtung (2) bezug- 
lich der vertikalen Schwenkachse reprasentiert, und eines Auswurf- 
klappenpositionswerts, welcher die Stellung der Auswurfklappe (7) 
reprasentiert, der aktuelle Uberladeabstand (36) ermittelt wird, 
und dass bei einer Verschwenkung der Uberladeeinrichtung (2) um 
die vertikale und/oder horizontale Achse (3, 4) anhand des neuen Ho- 
henpositionswerts und des neuen Schwenkwinkelpositionswerts sowie 
des zuvor ermittelten Uberladeabstands (36), die erforderliche Aus- 
wurfklappenposition ermittelt und die Auswurfklappe (7) automatisch 
in diese Position gestellt wird. 
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Zusammenfassung 

Beschrieben wird eine Vorrichtung zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung 
5 (2) an einer Erntemaschine (1 ), Die Uberladeeinrichtung (2) ist urn eine verti- 
kale Achse (3) sowie zur Veranderung der Hoheneinstellung um eine hori- 
zontale Achse (4) schwenkbar in einem Abstand neben einem Gehauseteil 
(5) der Erntemaschine (1) angeordnet. Die Vorrichtung zur Steuerung der 
Uberladeeinrichtung (2) weist Schwenkbereichbegrenzungsmittel auf, welche 
10 den maximal zulassigen Schwenkbereich der Uberladeeinrichtung (2) um die 
vertikale Achse (3) in Richtung des Gehauseteils (5) zur Vermeidung einer 
Kollision mit dem Gehauseteil (5) begrenzen. Die Schwenkbereichbegren- 
zungsmittel sind derart ausgebildet und/oder angeordnet, dass der maximal 
zulassige Schwenkbereich in Abhangigkeit von der Hoheneinstellung der 
is Uberladeeinrichtung (2) bestimmt ist. Auflerdem wird ein entsprechendes 
Verfahren zur Steuerung einer Uberladeeinrichtung (2) beschrieben. 



Fig. 1 



